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背景と目的
昨年度までの成果として，stranger situation test と呼ばれる観察
実験から抽出された犬の愛着行動と，hidden food testと呼ばれる
観察実験から獲得された犬が主人を目的地（餌などの好物が隠さ
れた場所）へ誘導する行動をコミュニケーションにおける行動項目
として採用し，ロボットシステムとして実装した（図1，図2）。
stranger situation testで用いられる文脈（シナリオ）を用いて，被験
者がどのようにロボットの行動を解釈するかという実験を通して，評
価を行った。その結果，探索行動と誘導行動が被験者には伝わり
にくいということが明らかになった。これに対応するため，今年度は
探索行動モデル，及び誘導行動の改良を行う。
Fig. 1 Human robot communication for human support
Fig. 2 Ethologically inspired behavioral model
探索行動の改良
探索行動は，人に対してロボットが自律的に行動する主体であると
いうことを伝えるために，重要な行動であると考えている。昨年度実
装した行動は観測範囲内をランダムに移動するという計画だったた
め，ロボットが意図的に行動しているという印象を与えにくかったもの
と考えられる。
以下の点から改良を行う。
 探 索 対 象 の 選 択
犬は探索対象として、飼い主、他者、環境（物や場所）を選択する。
 行 動 特 性 パ ラ メ ー タ の 導 入
上記の探索対象の選択頻度は犬の行動特性に依存する。すな
わち、好奇心旺盛な犬は他者への探索を行うのに対して、警戒
心の強い犬はあまり行わない、などの違いがある。これを与える
ため、次の2つのパラメータを設定する[1]。
• Attachment to owner
• Acceptance of stranger
この値に基づき、飼い主と他者へ対する探索欲求を数値化する
（図3）。
 移 動 履 歴 を 考 慮 す る
ロボットの移動履歴を数値化し、移動履歴に基づいて未知領域を
抽出する。
以上より、探索欲求をロボットナビゲーションへ応用し、ロボットの探
索対象（目的地）の設定及び経路計画を実現する。具体的にはグ
リッド地図とポテンシャル法を適用した。
1. J. Topál, A. Miklósi, V. Csányi, and A. Dóka, “Attachment Behavior in Dogs (Canis familiaris): A New Application of Ainsworth’s (1969) 
Strange Situation Test”, Jour. of Comparative Psychology, 112-3, pp. 219-229, 1998.
誘導行動の改良
 
Fig. 3 Willingness to explore on a grid map
誘導行動は“attention-getting”という人の注意を引く行動と，“direc-
tional signal”という移動したい方向を示す行動から成る。犬は一旦人
の注意を引いた後，目的地へ向かう。しかし，誘導しようとしている人
が犬の後をついてこない場合には，体は目的地へ向かったまま，頭部
は人を振り返ってじっと視線を送ることにより，注意を引きながら方向
を示す行動を示すことが分かった。そのため，まずロボットの脚部と頭
部が独立して姿勢を制御できるように改良した。そして，上の知見にし
たがって動作設計を行い，ロボットへ実装した。
